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図 3.2が角度可変な切断の原理図を示す．t は目標点になり， α は角度になる．まず包丁
を目標点ｔの斜めα °，距離が lの p点に移動させる．p点の座標は式 3.1で決める．
px = tx
py = ty − lsinα




















































































ると，図 3.8の押さえる動作を実装した．基本的に，図 3.8の aのように食材を斜め 45度か
ら把持して押さえる．食材のどこを把持するかというと，図 3.8の bにある点 sになる．m
点は包丁と食材接触した点 c と 切断目標点 t の中心であり，把持点 s が線 tcへの射影であ















































































































































































図 4.5: 手首を 180 °を回転






























把持動作 移動・回転動作 裏返す動作 押さえる・切断動作
丸い 半分 四分の一 半分 四分の一 半分 半分 四分の一
一回目 ● × ● ● ● ● ● ●
二回目 ● ● ● ● × ● ● ×
三回目 ● ● × ● ● ● ● ●
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